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标 构 成 的 集 合，ｘＪ ＝ ｘ１ｊ１ ｘ１ｊ２ … ｘ１ｊｋ［ ］Ｔ，
ＧＪ（ｘ１）＝［ＧＴ１１ｊ１（ｘ１）　ＧＴ１１ｊ２（ｘ１）　…　ＧＴ１１ｊｋ（ｘ１）］Ｔ．

















































































































































































































































































































珚Ξ２（ｘ１）：＝ 珚ＢＴ１１（ｘ１） ＢＴ１２（ｘ１） ＢＴ１２（ｘ１）Ｐ１１［ ］，


































































































































































































































































路，本 文 中 针 对 一 类 特 定 的 多 项 式 系 统，采 用
Ｌｙａｐｕｎｏｖ稳定性理论结合ＳＯＳ方法，给出一种基于
动态观测器的非线性 Ｈ ∞控制设计方法．该方法可借
助有效凸优化算法进行检验，在一定程度上解决了非
线性系统的计算困难，且相应控制器仅是关于系统状
态的多项式或有理式函数，易于工程实现．仿真结果表
明，所得控制器能保证相应闭环系统在零平衡点渐近
稳定，且对外部扰动具有较强抑制能力．当然，考虑到
工程实际系统往往存在着各种不确定性，可在本文工
·６５２·
第２期 周燕茹等：基于降维动态观测器的一类多项式系统的非线性Ｈ∞控制
ｈｔｔｐ：∥ｊｘｍｕ．ｘｍｕ．ｅｄｕ．ｃｎ
作基础上进一步研究基于动态观测器的非线性鲁棒
控制问题．
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